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1. 로봇의 3 원칙 

 

SF 작가 아이작 아시모프가 1942 년 단편 소설 런어라운드에서 처음 제안한 로봇의 행동 

지침입니다. 

 

• 제 1 원칙: 로봇은 인간에게 해를 가하거나, 행동을 하지 않음으로써 인간에게 해가 가도록 

해서는 안 된다. 

• 제 2 원칙: 로봇은 제 1 원칙에 위배되지 않는 한 인간이 내리는 명령에 복종해야 한다. 

• 제 3 원칙: 로봇은 제 1 원칙과 제 2 원칙에 위배되지 않는 한 자신의 존재를 보호해야 한다. 
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2. 산업혁명과 로봇의 관계 

- 기계의 진화 (1~2 차 산업혁명): 증기기관과 전력을 기반으로 한 기계가 등장하여 인간의 

물리적 노동을 대체하기 시작했다. 컨베이어 벨트를 통한 대량생산 체계가 구축되었으며, 이는 

훗날 로봇을 구성하는 기계 장치와 구동부의 형태적 기초를 제공했다. 

- 자동화의 본격화 (3 차 산업혁명): 컴퓨터와 전자 제어 기술(PLC 등)의 발달로 기계에 지시를 

내리는 논리 제어가 가능해졌다. 1961 년 GM 공장에 도입된 산업용 로봇 유니메이트를 

기점으로, 기계가 프로그램된 궤적에 따라 위험하고 단순 반복적인 작업을 수행하는 본격적인 

공장 자동화시스템이 구축되었다. 

- 지능형 로봇 기술로의 전개 (4 차 산업혁명): 인공지능(AI), 사물인터넷(IoT), 빅데이터 및 정밀 

센서 기술이 결합하면서 로봇은 단순한 자동화 설비를 넘어섰다. 환경의 변화를 스스로 인식하고 

판단하여 작업하는 지능형 시스템으로 진화하였으며, 산업 현장에서는 인간과 동일한 공간에서 

상호작용하며 안전하게 작업하는 협동 로봇이 핵심 기술로 자리 잡고 있다. 
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3. 용접 로봇: 주로 자동차 차체 조립 공정에 사용됩니다. 스폿 용접과 아크 용접에 6 축 수직 다관절 

로봇이 투입되어 일관된 용접 품질을 확보하고 작업자의 화상 및 유해가스 노출 위험을 없앱니다. 

4. 도장 로봇: 자동차 외관이나 대형 구조물의 페인트칠에 사용됩니다. 페인트 분진 및 인화성 물질로 

인한 폭발 위험이 있는 유해 환경에서 작업하므로 방폭 구조가 필수적이며, 균일한 두께의 도막을 

형성합니다. 

5. 조립 로봇: 전자 부품(PCB) 삽입, 스마트폰 나사 체결 등에 사용됩니다. 수평 방향의 움직임이 

빠르고 정밀한 SCARA (Selective Compliance Assembly Robot Arm) 로봇이 주력으로 

사용됩니다. 

6. 검사 로봇: 머신 비전카메라를 탑재하여 반도체 웨이퍼의 미세 결함을 찾거나, 가공된 부품의 

치수가 공차 범위 내에 있는지 비전 판독을 통해 불량품을 걸러냅니다. 
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 7. 파괴 시험과 비파괴 시험 비교 

구분 파괴 시험 (Destructive Testing) 
비파괴 시험 (Non-Destructive Testing, 

NDT) 

목적 
재료의 기계적 성질(항복강도, 

인장강도, 연신율 등) 파악 

제품의 물리적 손상 없이 내부 결함, 균열 

등 품질 검사 

시편 

상태 

시험 후 시편이 파괴되거나 변형되어 

재사용 불가 

시험 후 시편의 원형이 보존되어 실제 

제품에 100% 전수 검사 가능 

종류 
인장 시험, 압축 시험, 충격 시험, 

경도 시험 등 

초음파 탐상(UT), 방사선 투과(RT), 자분 

탐상(MT), 액체 침투(PT) 등 

적용 
신소재 개발, 로봇 부품 설계 시 허용 

응력 산출 

가공 완료된 로봇 부품의 내부 용접부 

결함 확인 
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8. 앞으로 로봇의 발전 방향 

 자율성 및 AI 결합: 머신러닝과 비전 센서를 결합하여 비정형 환경(크기나 모양이 다른 물건)에서도 

스스로 판단하여 작업을 수행합니다. 

  인간-로봇 협업: 안전 펜스 없이 사람과 같은 공간에서 물리적으로 상호작용하며 작업하는 협동 

로봇의 수요가 급증하고 있습니다. 
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소견 : 이번 리포트 조사를 통해 로봇의 역사적 발전 과정부터 현재 산업 현장에 투입되는 다관절 및 

SCARA 로봇의 적용 사례, 그리고 하드웨어의 신뢰성을 검증하는 파괴 및 비파괴 시험 체계를 

조사하였다. 현대의 산업용 로봇은 3 차 산업혁명 시기의 단순 반복 작업을 위한 기계적 자동화를 넘어, 

비전 센서와 결합하여 정밀한 공차를 판독하고 스스로 제어하는 지능형 시스템으로 기능하고 있음을 

확인했다. 


